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Компьютерное моделирование стало неотъемлемой частью ис-
следований в технических и естественнонаучных областях. При со-
временном развитии дорожно-транспортной сети компьютерное моде-
лирование стало особенно актуально, ведь экспериментирование с ре-
альным объектом может привести к негативным последствиям. 
Эффективным и информативным способом моделирования до-
рожного движения являются клеточные автоматы. Клеточный автомат 
состоит из регулярной равномерной решетки с дискретными перемен-
ными, занимающие различные места. Модель клеточных автоматов 
может быть особенно полезна при моделировании многополосных 
трафиков, так как они могут явно захватить различные правила смены 
полосы движения. 
Следует признать, что детерминированные модели клеточных ав-
томатов значительно упрощаются в условиях реального дорожного 
движения. Детерминированный клеточный автомат может быть поле-
зен в качестве моделирования парадигмы автоматизированных систем 
шоссе, где автомобильное превышение скорости и замедление транс-
портного средства, внешне контролируется. Детерминированная мо-
дель клеточных автоматов не отражает присущую случайность в пове-
дении автомобилей в условиях реального дорожного движения. В ча-
стности, он не учитывает недетерминистическое ускорение и замедле-
ние, присущее изменчивости скорости автомобиля, и автомобиль на 
реакции при замедлении.  
Результаты аналогичны результатам, полученным для детерми-
нированного случая, с тем важным исключением, что поток, в зависи-
мости от плотности, не является непрерывным в течение задней бегу-
щей фазы.  
Знание периодического поведения может быть очень полезным в 
разработке автоматизированных систем и управления, так как более 
короткие периоды означают меньшее состояния системы и, следова-
тельно, большей предсказуемости движения. 
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